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This study proposes a method of person authentification that is based on human gait patterns. Image-based gait 
authentification has been used for security severance. But image base system may sometimes causes privacy 
problems. Thus, this study uses Kinect in place of monitoring camera. The prototype consists of Kinect and a 
conventional PC shows enough performance on human authntification. 



































（１）Kinect for Windows 
本研究では汎用民生モーションキャプチャーとして，
Windows PC への接続がサポートされ，SDK が無償提供
されているという理由から，米 Microsoft 社から発売され
ている Kinect for Windows を使用した．（以降，「Kinect」







また，RGB カメラには 1280×960pixel と 640×480pixel
の 2モード，深度カメラには 80×60pixel，320×240pixel，
640×480 pixel の 3 モードが用意されている．[3]フレー








取得が可能である．各ジョイントの位置を図 1 に示す． 
スケルトンデータは，Kinectを中心に横 X 軸，縦 Y 軸，
奥行き Z 軸の 3 方向の Kinect からの距離が数値で取得で





図 1 ジョイントの位置 
 
 
図 2 Kinect の 3 軸座標軸 
 

























真正面 2.5m の位置に置き，2 分間継続した撮影を 3 回連
続でおこなった．マネキンは身長 1.65m であり，Kinect
は 1.05m の高さに設置した．実験の様子を図 3 に示す． 
 
 
図 3 実験条件 
 
c）結果と考察 
3 回測定したなかで，ジョイントごとの X 軸と Y 軸の





















表 1 1 フレーム前の数値との差の最大値 
部位 X 軸【mm】 Y 軸【mm】 
頭 0.06 0.24 
肩中央 0.10 0.24 
右肩 0.22 0.12 
右肘 0.12 0.82 
右手首 0.69 1.09 
右手 0.38 1.41 
左肩 0.12 0.10 
左肘 0.11 0.40 
左手首 0.31 1.47 
左手 0.30 0.92 
脊椎 0.05 0.07 
尻中央 0.08 0.07 
右尻 0.10 0.07 
右膝 0.20 0.31 
右足首 0.46 1.70 
右足 1.58 2.92 
左尻 0.09 0.12 
左膝 0.19 1.47 
左足首 1.18 4.56 
左足 2.53 3.43 
 
 
図 4 脊柱の結果 
 
 
図 5 左足首の結果 
 



















脊柱の Kinect からの距離と X 軸，Y 軸の最大ノイズを
表 2 に示す．また，表 2 から最も安定した数値が取得で
きると推測される 2m での結果を表すグラフを図 6 に，
最も安定しない数値が取得できると推測される 3.5m で
の結果を表すグラフを図 7 に示す．なお，グラフの縦軸






 表 2 Kinect からの距離と X 軸，Y 軸の最大ノイズ 
部位 X 軸【㎜】 Y 軸【㎜】 
2m 0.03 0.03 
2.25m 0.02 0.05 
2.5m 0.02 0.06 
2.75m 0.04 0.05 
3m 0.06 0.14 
3.25m 0.09 0.73 
3.5m 0.30 1.53 
 
 
図 6 2m での結果 
 
 
図 7 3.5m での結果 












20 代前半の男女 10 人の被験者を対象に，Kinect の真
正面 3.5m の地点から真っすぐ直線的に歩行して貰い，そ
の様子を Kinect で撮影した．Kinect は今までの実験同様








Y 軸上でユーザーが 1 フレーム間で移動した距離をだす．
N フレーム目でユーザーが動いた距離は，1 つ前の N-1
フレーム目の数値との差分で算出できる．次に，細かな
数値のブレを消すために，N フレームと前後のフレーム
（N-1 フレーム，N+1 フレーム）との 3 つの数値の平均化
をおこなう．この数値を散布図化すると，ジョイントが












ている．さらに、グラフの始点には First の F を、終点には
Last の L を天の近くに記入した。 









範囲として約 1cm 程度であり，点の移動は mm 単位でお
こなわれていた．そのため，実験 1 での肘と膝より先の









図 8 1 人分の結果の例 
 




























に，前後の点と比べて X 軸，Y 軸の数値がどのように上
下しているかをデータ化して，点の特長とした．本研究
で提案する個人識別システムでは，これを検証用データ
とする．散布図と検証用データの例を図 11 に示す． 
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20 代前半の男女 10 人の被験者を対象に，基礎実験と










10 人の被験者の個人識別結果を図 12 に示す． 
図 12 から 10 人全員の 1～5 回目迄の正答率は 38％，6





















































1 3 0 2 5 0 0 4 0 1 5 0 0 
2 2 0 3 3 1 1 4 0 1 4 0 1 
3 3 0 2 2 2 1 4 2 0 4 0 1 
4 0 1 4 4 1 0 3 1 1 5 0 0 
5 2 0 3 2 0 3 2 3 0 4 1 0 
6 1 1 3 4 1 0 5 0 0 5 0 0 
7 2 1 2 2 2 1 2 3 0 5 0 0 
8 1 1 3 2 2 1 5 0 0 4 0 1 
9 2 1 2 1 1 3 3 0 2 5 0 0 
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（「図 11 散布図と検証用データの例」を参考）1 回分の
歩行データを序盤などのデータの種類ごとに複数のセル
に跨いでいた．さらに，上下左右の動きを high や low と
いった単語で記入していた．しかし，Fig7.1 のように right
→4，left→5，high→6，low→7 というように単語を数字
に置き換え，1 回分の歩行データを 1 つのセルにまとめ
てしまえば，データサイズはかなり縮小される．今回の
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